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ABSTRAK 
Nama :   Mipta Kurniawan 
NIM :   60200110047 
Jurusan : Teknik Informatika 
Judul : Rancang Bangun Pengamanan Ruangan Menggunakan 
Pintu Otomatis dengan Deteksi Manusia 
Pembimbing I : Yusran Bobihu, S.Kom., M.Si. 
Pembimbing II : Faisal, S.T., M.T 
 
Seiring dengan perkembangan zaman tindak kejahatan di lingkungan gedung 
perkantoran sering terjadi, angka kriminalitas pun semakin meningkat. Salah satu dari 
bentuk kejahatan tersebut ialah pencurian yang akhir-akhir ini marak terjadi. Disisi 
lain perkembangan teknologi terus menerus dikembangkan demi untuk 
mempermudah segala aktifitas manusia, salah satu bidang teknologi yang 
berkembang itu ialah teknologi mikrokontroler. Adapun penerapan dari teknologi 
mikrokontoler adalah sistem keamanan ruangan, dimana alat ini mendekteksi adanya 
pergerakan manusia diruangan tersebut. Dalam perancangan alat ini, menggunakan 
mikrokontroler ATMega 8535 sebagai pengolah data dan beberapa sensor pendeteksi 
dari manusia itu sendiri.         
Penelitian ini menggunakan metode penelitian kualitatif Field Research dan 
pengujian yang dilakukan adalah pengujian blackbox yang berfokus pada persyaratan 
fungsioanal perangkat lunak.               
Hasil dari perancangan dari sistem pada tugas akhir ini adalah sebuah sistem 
keamanan ruangan yang memiliki dua objek yang menjadi input yang dikelola 
mikrokontroler yaitu sensor passive infrared (pir) dan sensor laser. Kelebihan dari 
alat ini adalah output yang dihasilkan berupa motor yang terpasang pada pintu akan 
menutup secara otomatis dan sirine akan aktif disaat yang sama apabila sensor yang 
ada bereaksi terhadap pergerakan manusia. 
Kata Kunci: Mikrokontroler, Atmega 8535, Motor, Sirine, Sensor. 
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BAB I 
PENDAHULUAN 
 
A. Latar Belakang Masalah 
Seiring dengan perkembangan zaman tindak kejahatan di lingkungan 
perkantoran sering terjadi, angka kriminalitas pun semakin meningkat. Salah satu dari 
bentuk kejahatan itu ialah pencurian yang akhir-akhir ini marak terjadi. 
Pencurian merupakan salah satu tindak pidana yang jenis hukumannya 
dikategorikan pada hudud. Secara bahasa hududmerupakan bentuk jamak dari hadd 
yang berarti “mencegah, menghalangi”. Karena itu, hukuman dalam pidana Islam 
(‘uqubat) disebut hudud karena menjadi pencegah seseorang untuk melakukan 
pelanggaran. Jumhur mendefinisikan hudud dengan “jenis hukuman yang ditentukan 
oleh Allah (bentuk dan kadarnya) baik berupa hak Allah, maupun hak 
makhluk”(Jamhari, 2014). 
Di dalam Al-Qur'an pun telah membahas bagaimana Allah sangat tegas 
mengenai hukuman bagi para pencuri tersebut. Firman Allah SWT dalam QS Al-
Maidah/5: 38-39. 
 ُقِراَّسلٱَوَُُوَُقِراَّسلٱُ ةَُُفُ آو عَطۡقٱُُ َن ِ مُ الٗ َََٰكنُ َابَسَكُ اَِمبُ ََۢٓءاَزَجُ اَم  َهيِدَۡيأُهِ َّللٱَُُوُ َّللٱُُ ٞميِكَحُ ٌزيِزَع٨٣ُ
نََمفُُِهِمۡل ظُِدَۡعبُ َۢنِمَُبَاتۦُُ َِّنإَفََُحلَۡصأَوَُ َّللٱُُ َِّنإُ ِِۚهۡيَلَعُ  بو َتيَُ َّللٱٌُُميِح َّرُٞرو فَغ٨٣ُ 
Terjemahnya : 
“38. laki-laki yang mencuri dan perempuan yang mencuri, potonglah tangan 
keduanya (sebagai) pembalasan bagi apa yang mereka kerjakan dan sebagai 
siksaan dari Allah. dan Allah Maha Perkasa lagi Maha Bijaksana. 
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39. Maka Barangsiapa bertaubat (di antara pencuri-pencuri itu) sesudah 
melakukan kejahatan itu dan memperbaiki diri, Maka Sesungguhnya Allah 
menerima taubatnya. Sesungguhnya Allah Maha Pengampun lagi Maha 
Penyayang.” (Departemen Agama, 2008). 
Dalam hadits yang diriwayatkan oleh Bukhari dan Muslim tentang hukuman 
potong tangan bagi pencuri yang berbunyi : 
 ٍقِراَُسَدي ُعَطُْقت َلا :َلَاق َمَّلَسَو ِهْيَلَع ُالله ىَّلَص ِالله ِل ْوُسَر ْنَع اَهْنَع ُالله َيِضَر َةَِشئاَع ْنَع
.ًادِع اَُصف ٍرَانْيِد ُِعبُر ْىِف َّلاِأ 
Artinya :  
“ Dari Aisyah ra , dari Rasulullah saw , beliau bersabda : Tangan pencuri 
tidak di potong  kecuali sudah sampai seperempat dinar atau lebih". (HR . 
Bukhari dan Muslim ) 
 
Dari hadits di atas dapat disimpulkan bahwa apabila yang dicuri sudah cukup 
satu nisab yaitu seperempat  dinar atau 3 dirham perak dan barang itu sudah disimpan 
. Kalau kurang dari satu nisab atau sudah cukup satu nisab tetapi tidak dalam terjaga 
maka tidak boleh di potong tangannya. Tetapi hukum potong tangan tidaklah bisa 
dilakukan apabila keadaan tidak memungkinkan, hal ini pernah terjadi pada 
pemeritahan Umar bin Khattab. 
Dalam suatu riwayat disebutkan bahwa as-Sai’idy dengan mengutip perkataan 
Umar berkata, “tidaklah dipotong tangan pencuri karena “idzqi” dan pada waktu itu 
“ami sanah”. Imam Ahmad bin Hambal menerangkan bahwa yang dimaksud dengan 
idzqi tersebut adalah nakhlah, yaitu sebiji kurma dan ami sanah adalah maja’ah yaitu 
kelaparan. Jadi maksud ucapan Umar tersebut ialah “Tidak dipotong tangan pencuri 
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yang melakukan perbuatan pencurian terhadap sebiji kurama pada musim 
kelaparan”. (Atho Mudzhar, hal.54).  
Dari uraian tersebut dapat ditangkap bahwa latar belakang pemikiran Umar 
dalam hal ini adalah karena pada waktu itu adalah musim kelaparan/paceklik 
sehingga orang mencuri belum tentu didorong oleh kejahatan jiwanya tetapi karena 
didorong oleh keterpaksaan karena mempertahankan hidupnya. Dengan kata lain 
pencuri tersebut melakukannya karena kebutuhan dharury dan Umarpun 
melakukannya dalam rangka menjaga kemaslahatan sebagai point penting dari 
tujuan-tujuan syariat itu sendiri. 
Pencurian juga terbagi menjadi dua golongan yaitu pencurian secara aktif dan 
pencurian secara pasif. Pertama, pencurian secara aktif adalah tindakan mengambil 
hak milik orang lain tanpa sepengetahuan si pemilik. Kedua, pencuri secara pasif 
adalah tindakan menahan apa yang seharusnya menjadi milik orang lain. 
(Mohammad, 2011) 
Kemajuan teknologi selalu diikuti oleh perkembangan modus kejahatan baru. 
Kedua hal tersebut selalu beriringan. Dengan banyaknya modus pencurian maka 
manusia akan dituntut untuk memberi solusi dari berbagai macam masalah keamanan. 
Salah satunya adalah dengan memanfaatkan kemajuan teknologi untuk 
mengantisipasi atau mencegah tindakan pencurian. 
Salah satu kemajuan teknologi yang terus berkembang saat ini adalah teknologi 
mikrokontroler. Mikrokontroler sangat membantu aktifitas manusia karena dari segi 
biaya pembuatan alat yang menggunakan komponen utama mikrokontroler lebih 
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murah jika dibandingkan pembuatan alat menggunakan komponen komputer. 
Disamping itu mikrokontroler merupakan sebuah IC (Integrated Circuit) yang 
didalamnya sudah mencakup Central Processing, Unit, ROM, RAM, Input/Output. 
(Andrianto. 2008). 
Sistem keamanan dirasa penting semata-mata bertujuan untuk mengamankan 
suatu hal yang dianggap penting dan berharga, dapat berbentuk benda ataupun 
dokumen. Didalam Al-Qur’an pun telah membahas tentang pentingnya rasa aman itu. 
Firman Allah SWT dalam QS Al-Hasyr/59: 23:  
َُو هُُ َّللٱُيِذَّلٱُُ َو هُ َِّلَإُ َه ََِٰلإُ َٓلَُِلَمۡلٱ ُكُ ُسوُّد قۡلٱُ ُم
ََٰلَّسلٱُ ُنِمۡؤ  مۡلٱُ ُنِمۡيَه  مۡلٱُ ُزيَِزعۡلٱُ ُراَّبَجۡلٱُُِۚ ِر بََكت  مۡلٱُ
َُن ََٰحۡب سُِ َّللٱَُُنو كِرۡش يُا َّمَع٣٨ُ
Terjemahnya:  
“23. Dialah Allah yang tiada Tuhan selain Dia, Raja, yang Maha Suci, yang 
Maha Sejahtera, yang Mengaruniakan Keamanan, yang Maha Memelihara, 
yang Maha perkasa, yang Maha Kuasa, yang memiliki segala Keagungan, 
Maha suci Allah dari apa yang mereka persekutukan.”(Departemen Agama, 
2008). 
 
Potongan ayat diatas menerangkan jika ditelusuri, kata Al-Mukmin berasal dari 
kata yu’minu yang berarti percaya. Secara syariat  Al-Mukmin berarti Yang 
Memberikan Ketentraman dan Keamanan kepada manusia. Mereka yang akan 
mendapatkan ketenangan dan ketentraman dari Allah SWT di dunia dan akhirat 
adalah mereka yang beriman (Nurdi, 2007). 
Berdasarkan uraian diatas yang telah dijelaskan, sebuah alat mikrokontroler 
dapat berperan penting dalam meningkatkan keamanan sebuah ruangan. Oleh karena 
5 
 
itu peneliti mencoba memanfaatkan mikrokontroler untuk membuat suatu sistem 
keamanan ruangan dengan menggunakan sensor inframerah dan sensor gerak berbasis 
mikrokontroler AVR ATMega8535. 
B. Rumusan Masalah 
Berdasarkan dari uraian latar belakang di atas maka permasalahan yang dapat 
diangkat dalam tugas akhir ini adalah Bagaimana Membangun Pengaman Ruangan 
Menggunakan Pintu Otomatis dengan Deteksi Manusia? 
C. Fokus Penelitian dan Deskripsi Fokus 
a. Fokus Penelitian 
Agar dalam pengerjaan tugas akhir ini dapat lebih terarah, maka pembahasan 
akan difokuskan sebagai berikut: 
1. Mikrokontroler yang digunakan adalah mikrokontroler Atmega8535 dan 
diprogram menggunakan software CodeVisionAVR dengan bahasa C. 
2. Penelitian ini lebih diutamakan  pada sistem pengaman ruangan tidak pada 
keamanan pintu ruangan. 
3. Sistem pengaman ini dioperasikan pada ruangan yang biasa menjadi tempat 
penyimpanan barang-barang berharga. 
4. Sistem pengamanan ini difokuskan hanya untuk mendeteksi gerakan manusia.  
b. Deskripsi Fokus  
Untuk menghindari kesalahan dalam menafsirkan atau memaknai judul skripsi 
ini, maka terlebih dahulu akan dikemukakan definisi terhadap variabel-variabel 
dalam judul sebagai berikut : 
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1. Rancang bangun  
Rancang bangun merupakan serangkaian prosedur untuk menerjemahkan hasil 
analisa dari sebuah sistem ke dalam bahasa pemrograman untuk mendeskripsikan 
dengan detail bagaimana komponen-komponen sistem diimplementasikan 
(Pressman, 2002). 
2. Pengaman ruangan 
Pengaman ruangan adalah terbebasnya suatu ruangan dari keadaan bahaya. 
Istilah ini dapat digunakan dengan hubungan kepada kejahatan, segala bentuk 
kecelakaan dan lain-lain (“Pengamanan”, 2014). 
3. Pintu Otomatis 
 Sebuah sistem mekanikal, eletrikal, atau hidraulik yang menggerakkan pintu 
tanpa adanya campur tangan dari manusia. (“Otomatis”, 2014). 
4. Deteksi Manusia 
Alat yang berfungisi untuk mendeteksi keberadaan manusia. 
 
 
 
 
D. Kajian Pustaka/Penelitian Terdahulu 
Suatu penelitian mengenai sistem kontrol pengamanan yang dilakukan oleh 
Nita (2007), dengan judul “Sistem Keamanan Ruangan Menggunakan Sensor Passive 
7 
 
InfraRed (PIR) KC7783R dengan Mikrokontroler AT89S51”. Sistem ini bekerja 
sebagai alarm yang aktif setiap waktu jika ada pergerakan manusia.  
Adapun penelitian serupa  dilakukan oleh Nurdila (2009), dengan judul 
“Pengamanan Rumah Berbasis Mikrokontroler Atmega8535 dengan Sistem 
Informasi dengan Menggunakan PC”. Adapun output dari sistem ini dapat dilihat 
melalui lampu indikator dan dapat didengar dengan adanya suara dari buzzer. 
Pada penelitian lain yang dilakukan oleh Haris (2012), dengan judul 
“Pengontrol Keamanan Jendela pada Rumah Berbasis Mikrokontroler Atmega8535 
Via Dial Handphone”. Sistem ini bekerja untuk memberikan informasi dalam bentuk 
panggilan (dial) dari handphone server apabila ada tindakan membuka jendela dari 
luar rumah.     
Kemudian penelitian serupa yang dilakukan oleh Ramdani (2013), dengan judul 
“Sistem Kontrol Keamanan pada Gedung Berbasis Mikrokontroler Atmega8535 
dengan deteksi gerak, panas dan asap”. Penelitian yang dilakukan dengan 
menggunakan tiga buah sensor untuk mendeteksi gerakan manusia, suhu ruangan 
(panas), dan asap kebakaran yang ditampilkan pada monitor. 
Perbedaan yang tampak pada penelitian kali ini dengan menggunakan dua 
sensor sekaligus untuk mendeteksi adanya manusia di dalam ruangan, dimana tingkat 
keakuratannya lebih baik. Kelebihan lain dari sistem keamanan ini ialah pintu 
ruangan akan tertutup secara otomatis jika sensor mendeteksi adanya gerakan 
manusia, yang bertujuan untuk mengurung orang yang ada didalamnya serta adanya 
tambahan buzzer yang akan mengeluarkan suara sebagai tanda bahaya sekaligus 
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menjadi peringatan dini. Disamping itu alat dapat bekerja tanpa adanya aliran listrik 
karena telah dipasangi daya energi cadangan. 
E. Tujuan dan Kegunaan Penelitian 
1. Tujuan Penelitian 
Adapun tujuan dari penelitian ini adalah untuk membangun sebuah miniatur 
pengamanan ruangan menggunakan pintu otomatis dengan deteksi manusia. 
2. Kegunaan Penelitian 
a. Kegunaan ilmiah  
Menambah khazanah informasi mengenai kreativitas penggunaan sistem 
mikrokontroler dalam kehidupan sekitar kita terlebih bagi mahasiswa teknik 
informatika. 
b. Kegunaan praktis 
Diharapkan dapat menjadi pilihan model pengamanan yang dapat  diterapkan 
dalam ruangan yang menjadi tempat barang-barang berharga sehingga dapat 
mengurangi bahkan mencegah dari tindak kejahatan. 
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BAB II 
TINJAUAN TEORITIS 
A. Hardware  
Hardware merupakan perangkat fisik dan sebuah sistem sehingga dapat dilihat 
oleh mata. Hardware yang dibuat dapat dikelompokkan menjadi dua bagian yaitu 
mekanis dan elekronis. 
1. Bagian Mekanis 
Bagian mekanis adalah hardware beroperasi sesuai dengan input yang 
diberikan dan memberikan hasil nilai berupa output terhadap obyek yang di eksekusi 
melalui sensor ultrasonik yang di dapat dari hasil ukur jarak obyek terhadap sensor 
menurut ukuran yang telah ditetapkan sebelumnya. 
2. Bagian Eletronika 
Bagian eletronis terbuat dari komponen-komponen elekronika yang dirangkai 
sedemikian rupa sehinga dapat mendukung kinerja mekanis. Bagian elekronis terdiri 
dari dua bagian penting yaitu sensor gerak dan pengendali mikro. 
a. Pengendali Mikro dan Mikrokontroler 
Mikrokontroler merupakan sistem komputer yang seluruh atau sebagian besar 
elemennya dikemas dalam satu chip IC(Integrated Circuit) sehingga sering juga 
disebut dengan single chip microcomputer. Rangkaian mikrokontroler tersusun atas 
sebuah IC (Integrated Circuit) dan beberapa komponen pendukung sehingga dapat 
bekerja dengan baik. 
 
10 
 
1) Konsep Mikrokontroler 
Mikrokontroler adalah sebuah sistem microprosessor dimana didalamnya 
sudah terdapat CPU, ROM, RAM, I/O, Clock dan peralatan internal lainnya yang 
sudah saling terhubung  dan terintegrasi (teralamati) dengan baik oleh pabrik 
pembuatnya dan dikemas dalam satu chip yang siap pakai. Sehingga kita tinggal 
memprogram isi ROM sesuai aturan penggunaan oleh pabrik pembuatnya (Winoto, 
2008:h.3). 
Bila dibandingkan dengan mikroprosesor, mikrokontroler lebih unggul. 
Alasannya sebagai berikut : 
a) Tersedia I/O. I/O dalam mikrokontrolernya sudah tersedia, sementara pada 
mikroprosesor didalam ICtambahan untuk I/O tersebut. 
b) Memori Internal, memori merupakan media untuk menyimpan program dan 
data sehingga mutlak harus ada. Mikroprosesor belum memiliki memori 
internal sehingga memerlukan IC memory eksternal (Tim Lab. Mikroprosesor, 
2006: h.1). 
Sebagai contoh, salah satu produk yang dibuat dari mikrokontroler adalah 
robot. Robot adalah sebuah sistem cerdas yang dikembangkan dengan 
menggunakan mikrokontroler. Pada robot mikrokontroler bertindak sebagai otak 
dari robot karena mikrokontroler dapat mengolah data dari tiap sensor dan mampu 
mengendalikan motor penggerak sesuai dengan feedback (umpan balik) dari tiap 
sensor. Hal ini dapat dilakukan karena mikrokontroler memiliki ALU (Arithmetic 
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Logic Unit) yang bertugas mengeksekusi (eksekutor) kode program yang ditunjuk 
oleh program counter (Winoto, 2008: 5). 
Meskipun memiliki perbedaan namun pada dasarnya sistem kerja 
mikrokontroler pada intinya sama dengan mikroprosesor yaitu sebagai  pengendali. 
Apabila telah memahami  konsep mikroprosesor maka akan lebih mudah untuk 
memahami mikrokontroler , begitupun sebaliknya. 
2) Mikrokontroler ATMega8535 
Atmel, dengan generasi AVR (Alf and Vegard’s Risc Processor) sebagai 
perkembangan terakhirnya saat ini, merupakan salah satu vendor yang 
mengembangkan dan memasarkan produk mikroprosesor yang menjadi suatu 
teknologi standar bagi para desainer sistem eletronika masa kini. Secara umum 
bentuk mikrokontroler Atmega8535 dapat dilihat pada gambar II.1 berikut. 
 
Gambar II.1 : Mikrokontroler ATmega8535 (Meriwardana, 2010). 
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Mikrokontroler AVR memiliki arsitektur RISC (Reduced Intruction Set 
Computing) 8 bit, dimana semua instruksi dikemas dalam kode 16-bit (16-bits 
word) dan sebagian besar instruksi dieksekusi dalam satu siklus clock, berbeda 
dengan instruksi MCS51 yang membutuhkan 12 siklus clock (Wardhana, 2006: 1). 
Untuk memahami mikrokontroler ATMega8535 dapat dilihat dari 
Arsitekturnya. 
a) Fitur 
(1) Performa tinggi, termasuk mikrokontroler 8-bit AVR daya rendah. 
(2) Arsitektur RISC yang telah maju  
(a) 130 instruksi kuat – Most Single Clock Cycle Execution 
(b) 32 x 8 Register kerja multifungsi 
(c) Operasi statis penuh 
(d) Throughput hingga 16 MIPS pada 16 MHz 
(e) Multiplier 2-cycle on-chip 
(3) Program nonvolatile dan data memori 
(a) 8 Kbytes In-System Self-Programmable Flash dengan kemampuan 10.000 
write/erase cycle 
(b) 512 bytes EEPROM dengan kemampuan 10.000 wirte/erase cycle 
(c) 512 bytes RAM internal 
(d) Penguncian program untuk keamanan sistem 
(4) I/O dan paket 
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(a) 32 programmable I/O lines 
(b) 40 pin PDIP, 44-lead TQFP, 44-lead PLCC, 44-pad QFN/MLF 
(5) Tingkat kecepatan  
(a) 0 – 8 MHz untuk ATmega8535L 
(b) 0 - 16 MHz untuk ATmega8535 
(6) Tegangan operasi 
(a) 2,7 – 5,5 Volt untuk ATmega8535L 
(b) 4,5 – 5,5 Volt untuk ATmega8535 
(7) Fitur spesial mikrokontrolernya  
(a) Power-on reset dan deteksi programmable brown-out 
(b) Osilator RC kalibrasi internal 
(c) Interupt source external dan internal 
(d) Enam mode Sleep: Idle, ADC noise reduction, Powersave, Power-down, 
Stand-by, dan Extended Stand-by. 
(8) Fitur Pheripheral  
(a) Counter real time dengan osilator terpisah 
(b) Empat channel PMW 
(c) 8 channel, 10-bit ADC 
(d) Serial interface dwikabel byte-oriented 
(e) Programmable serial USART 
(f) Master/slave SPI serial interface 
(g) On-chip analog comparator 
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b)  Arsitektur ATMega8535 
Secara umum arsitektur mikrokontroler ATMega8535 dapat dilihat pada 
Gambar II.2 diagram blog berikut: 
 
Gambar II.2 : Diagram Blog ATMega8535 (Meriwardana, 2010). 
c) Konfigurasi Pin ATMega8535 
ATMega8535 memiliki jumlah pin sebanyak empat puluh buah dengan 32 jalur 
I/O yaitu pada port A sampai D, berikut ini adalah konfigurasi pinnya dapat dilihat 
pada gambar II.3: 
15 
 
 
Gambar II.3: Konfiguras Pin Mikrokontroler ATmega8535 (Heri Adrianto, 2008) 
d) Fungsi masing-masing Pin 
(1) VCC merupakan pin yang berfungsi sebagai pin masukan catu daya. 
(2) GND merupakan pin Ground. 
(3) Port A (PA0...PA7) merupakan pin I/O dua arah dan pin masukan catu ADC. 
(4) Port B (PB0...PB7) merupakan pin I/O dua arah dan pin fungsi khusus, yaitu 
Timer/Counter, Komparator analog, dan SPI. 
(5) Port C (PC0...PC7) merupakan pin I/O dua arah dan pin fungsi khusus, yaitu 
TWI, Komparator analog, dan Timer Oscillator 
(6) Port D (PD0...PD7) merupakan pin I/O dua arah dan pin fungsi khusus,yaitu 
komparator analog, Interupsi eksternal, dan komunikasi serial. 
(7) RESET merupakan pin yang digunakan untuk me-reset mikrokontroller. 
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(8) XTAL1 danXTAL2 merupakan pin masukan clock eksternal. 
(9) AVCC merupakan pin masukan tegangan untuk ADC. 
(10) AREF merupakan pin masukan tegangan referensi ADC. 
Disamping itu ATmega8535 memiliki kemampuan yaitu sebagai berikut: 
(1) Sistem mikrokontroler 8 bit berbasis RISC dengan kecepatan maksimal 16 
MHz. 
(2) Memiliki memori flash 8 KB, SRAM sebesar 512 byte dan EEPROM 
(Electrically Erasable Programmable Read Only Memory) sebesar 512 byte. 
(3) Memiliki ADC (Pengubah analog ke digital) internal dengan ketelitian 10 bit 
sebanyak 8 saluran. 
(4) Memiliki PWM (Pulse Wide Modulation) internal sebanyak 4 saluran. 
(5) Portal komunikasi serial (USART) dengan kecepatan maksimal 2,5 Mbps. 
(6) Enam pilihan mode sleep, untuk menghemat penggunaan daya listrik. 
e) Diagram Blok Atmega8535 
Diagram blok ATMega8535 dapat dilihat pada gambar II.4sebagai berikut. 
 
Gambar II.4: Diagram Blok ATMega8535 (Meriwardana, 2010). 
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Keterangan : 
(1) ALU (Arithmatic Logic Unit) adalah processor yang bertugas mengeksekusi 
(eksekutor) kode program yang ditunjuk oleh program counter. 
(2) Program Memori adalah memori Flash PEROM yang bertugas menyimpan 
program (software) yang kita buat dalam bentuk kode-kode program (berisi 
alamat memori beserta kode program dalam ruangan memori alamat tersebut) 
yang telah kita compile berupa bilangan heksa atau biner. 
(3) Program Counter (PC) adalah komponen yang bertugas menunjukkan ke ALU 
alamat program memori yang harus diterjemahkan kode programnya dan 
dieksekusi. Sifat dari PC adalah linier artinya menghitung naik satu bilangan 
yang bergantung alamat awalnya. Misalnya jika isi PC 0x000 maka naik satu 
menjadi 0x001 yang berarti menyuruh ALU mengeksekusi kode program yang 
berada pada alamat 0x001 program memori. Jika isi PC dari 0x002 dipaksa 
(instruksi lompatan) 0x02A maka akan naik satu menjadi 0x02B dan 
melakukan tugasnya begitu seterusnya. 
(4) 32 General Purpose Working Register (GPR) adalah register file atau register 
kerja (R0-R31) yang mempunyai ruangan 8-bit. Tugas GPR adalah tempat 
ALU melibatkan GPR. GPR terbagi dua yaitu kelompok atas (R16-R31) dan 
kelompok bawah (R0-R15), di mana kelompok bawah tidak dapat digunakan 
untuk mengakses data secara langsung (imidiet) data konstan seperti instruksi 
assembly LDI, dan hanya dapat digunakan antar-register, SRAM, atau register 
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I/O (register port). Sedangkan kelompok atas sama dengan kelompok bawah 
hanya mempunyai kelebihan dapat mengakses data secara langsung (imidiet) 
data konstan. Kelebihan lain dari GPR adalah terdapat register pasangan yang 
digunakan untuk pointer (penunjuk ke alamat tertentu XH:XL(R27:R:26), 
YH:YL(R29:R28), ZH:ZL(R31:R30), hanya register pointer Z yang dapat 
digunakan untuk menunjuk ke alamat memori program. 
Static Random Access Memory (SRAM) adalah RAM yang bertugas 
menyimpan data sementara sama seperti RAM pada umumnya mempunyai 
alamat dan ruangan data. Alamat terakhir dari SRAM bergantung pada 
kapasitas SRAM, biasanya sudah didefinisikan pada file header dengan nama 
RAMEND, jadi kita tidak perlu mengingat alamat SRAM yang terakhir, pakai 
saja RAMEND. RAMEND biasanya digunakan untuk membuat stack (alamat 
terakhir dari SRAM). Dalam bahasa C, pembuatan stack menjadi tanggungan 
compiler. 
(5) Internal Pheripheral adalah peralatan/modul internal yang ada dalam 
mikrokontroler seperti saluran I/O, interupsi eksternal, Timer/Counter, 
USART, EEPROM dan lain-lain. Tiap peralatan internal mempunyai register 
port (register I/O) yang mengendalikan peralatan internal tersebut. Kata-kata 
port dan I/O di atas bukan hanya pin input atau output tetapi semua peralatan 
internal yang ada di dalam chip, di sini disebut port atau I/O (dengan kata lain 
di luar CPU adalah I/O walaupun kenyataanya berada dalam chip) (Winoto, 
2008: 46). 
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f) Rangkaian Sistem Minimum 
Rangkaian sistem minimum adalah rangkaian minimal dimana chip 
mikrokontroler dapat bekerja (running). Adapun rangkaian sistem minimum dapat 
dilihat pada gambar II.5 berikut ini. 
 
Gambar II.5: Minimum Sistem Mikrokontroler Atmega8535 (Meriwardana, 2010). 
g) Memori AVR 
ATMega8535 memiliki dua ruang memori utama, yaitu memori data dan 
memori programan. Selain dua memori utama, ATMega8535 juga memiliki fitur 
EEPROM yang dapat digunakan sebagai penyimpanan data. 
(1) Flash Memory 
Adalah memori ROM tempat kode-kode program berada. Memori flash terjadi 
dua bagian yaitu bagian aplikasi dan bagian boot. Bagian aplikasi adalah bagian 
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kode-kode program aplikasi berada (Ardi Wonoto, op.  cit., h.52). Bagian boot 
adalah yang digunakan khusus untuk booting awal yang dapat diprogram untuk 
menulis bagian aplikasi. 
Atmega8535 memiliki flash memory sebesar 8 Kbytes untuk memori 
program. Karena semua instruksi AVR menggunakan 16 atau 32 bit, maka AVR 
memiliki organisasi memori 4 Kbyte x 16 bit dengan alamat dari $000 hingga $FFF 
(Lingga Wardhana, 2006: h.5). untuk keamanan software, memori flash dibagi 
menjadi 2 bagian, yaitu bagian boot program dan application program, AVR 
tersebutmemiliki 12 bit Program Counter sehingga mampu mengalami isi flash 
memori. Adapun peta memori Atmega8535 dapat dilihat pada Gambar II.6 berikut 
ini. 
 
Gambar II.6 : Peta Memori ATMega8535 (Meriwardana, 2010). 
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(2) SRAM 
ATMega8535 memiliki 600 alamat memori data yang terbagi menjadi 3 bagian, 
yaitu 32 buah register file, 64 buah I/O register dan 512 byte internal SRAM. 
(3) EEPROM 
ATMega8535 juga memiliki memori data berupa EEPROM 8 bit sebesar 512 
byte ($000-$1FF) (Ary Heryanto & Wisnu Adi P, 2008:5). 
h) Analog to Digital Converter (ADC) 
ADC adalah sebuah komponen eletronika yang berfungsi untuk mengubah 
besaran analog menjadi besaran digital (Winoto Ardi, 2008: h.104). ADC ini mutlak 
digunakan apabila mikrokontroler menggunakan sensor sebagai inputnya. Karena 
keluaran tiap sensor berupa besaran analog, sedangkan besaran yang dapat dibaca 
oleh mikrokontroler adalah besaran digital. Oleh karena itu diperlukan ADC untuk 
mengkonversi besaran analog ke digiatal agar dapat diolah mikrokontroler. Untuk 
menjalankan tugasnya ADC dilengkapi fitur pendukung antara lain : 
Fitur : 
(1) Resolusi mencapai 10 bit 
(2) Waktu konversi 65-250 µs 
(3) 8 ch input ADC 
(4) 3 Mode pemilihan tegangan referensi 
Pada mikrokontroler ATMega8535 ADC telah terintegrasi pada 
mikrokontroler board, jadi sudah tidak dibutuhkan lagi ADC eksternal. Berikut ini 
adalah diagram blok ADC pada ATMega8535 dapat dilihat pada Gambar II.7. 
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Gambar II.7 : Diagram Blok ADC (Meriwardana, 2010). 
Sinyal input dari pin ADC akan dipilih oleh multiplaxer (register ADMUX) 
untuk diproses oleh ADC. Karena Konverter ADC dalam mikrokontroler hanya satu 
sedangkan saluran inputnya hanya delapan maka dibutuhkan multiplaxer untuk 
memilih input pin ADC secara bergantian. ADC empunyai rangkaian untuk 
mengambil sampel dan hold (menahan) tegangan input ADC sehingga dalam 
keadaan konstan selama proses konversi. ADC mempunyai catu daya yang terpisah 
yaitu pin AVCC-AGND. AVCC tidak boleh berbeda ± 0,3v dari Vcc.  
i) Bahasa Pemrograman C 
Pada awal-awal keluarnya, konsep pemrograman mikrokontroler masih 
menggunkan bahasa tingkat rendah yaitu menggunakan bahasa pemrograman 
assembly, namun saat ini seiring dengan perkembangan dunia mikrokontroler, maka 
pabrik-pabrik pembuat mikrokontroler mulai membuat mikrokontroler yang dapat 
diproggram dengan menggunkan bahasa tingkat menengah, seperti bahasa C/C#,. 
23 
 
Saat ini banyak pengguna mikrokontroler mulai menggunakan bahasa 
pemrograman yang lebih tinggi, salah satunya bahasa C, dibanding menggunakan 
bahasa assembly yang masih “machine oriented”, dan bahasanya lebih dekat 
kepada mesin. Alasan lain adalah karena dengan membuat bahasa yang levelnya 
lebih tinggi (lebih dekat ke bahasa manusia) maka pengembangan perangkat lunak 
(software) akan lebih cepat. Berikut ini adalah langkah-langkah pembuatan program 
dengan bahasa C. 
Preprocessor adalah bagian dari sebuah software development tool untuk 
bahasa C yang bertugas untuk melakukan pengolahan source code sebelum 
diberikan kepada compiler untuk diolah lebih lanjut. Preprocessor pada dasarnya 
menerjemahkan source code yang kita buat ke bentuk yang dapat dikenali oleh 
compiler. Dalam bahasa C, ada beberapa keyword yang sebenarnya tidak dikenali 
oleh compiler, umumnya keyword ini diawali dengan #, misalnya #macro, 
#define, #include, dan lain-lain, keyword inilah yang diolah oleh preprosesor. 
Preprosesor merupakan salah satu bagian Software Development Tool yang 
tergantung kepada vendor yang membuat  tool tersebut. (Winoto, 2008) 
b. Sensor 
Sensor adalah perangkat atau komponen yang bertugas mendeteksi (hasil) 
gerakan atau fenomena lingkungan yang diperlukan oleh sistem kontrol. Dapat 
dibuat dari sistem yang paling sederhana seperti sensor ON/OFF menggunakan limit 
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switch, sistem analog, sistem bus parallel, sistem bus serial, hingga sistem mata 
kamera. (Pitowarno, 2006 : 44). 
Adapun jenis sensor yang digunakan pada sistem ini terdiri 2 buah sensor, antara 
lain : 
1) Sensor  PIR (Passive Infra Red) 
Passive Infrared Receiver (PIR) merupakan sebuah sensor yang biasa 
digunakan untuk mendeteksi keberadaan manusia. Proses kerja sensor ini dilakukan 
dengan mendeteksi adanya radiasi panas tubuh manusia yang diubah menjadi 
perubahan tegangan. Pancaran sinar inframerah inilah yang kemudian ditangkap 
oleh pyroelectric sensor yang merupakan inti dari sensor PIR ini sehingga 
menyebabkan pyroelectic sensor yang terdiri dari galium nitrida, caesium nitrat dan 
litium tantalate menghasilkan arus listrik, karena pancaran sinar inframerah pasif ini 
membawa energi panas. Radiasi infra merah berada pada spektrum elektromagnetik 
dengan panjang gelombang lebih besar daripada cahaya tampak yaitu antara 750 nm 
sampai 1000 μm (Leksono, 2011). Bentuk fisik dari sensor PIR KC7783R 
ditunjukan pada Gambar II.8. 
 
Gambar II.8: Sensor PIR KC7783R (Musbikhin, 2010). 
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Di dalam sensor PIR ini terdapat bagian-bagian yang mempunyai perannya 
masing-masing, yaitu fresnel lens, IR filter, pyroelectric sensor, amplifier, dan 
comparator. Detektor panas memiliki respon terhadap sumber panas yang timbul 
dari suatu radiasi tertentu dan hasilnya diukur dengan peralatan temperatur. Tiga 
jenis detector panas yang paling banyak dipakai adalah bolometer, thermocouple 
dan pyroelectric. Untuk masing–masing detektor yang telah disebutkan, penyerapan 
radiasi menimbulkan perubahan suhu pada detektor yang menyebabkan terjadinya 
perubahan fisik dari bahan penyusunnya. Untuk bolometer misalnya, akan terjadi 
perubahan tahanan (resistansi) listrik. (Musbikhin, 2010) 
Sensor PIR hanya bereaksi pada tubuh manusia saja karena adanya IR filter 
yang menyaring panjang gelombang sinar inframerah pasif. IR filter dimodul sensor 
PIR ini mampu menyaring panjang gelombang sinar inframerah pasif antara 8 
sampai 14 µm, sehingga panjang gelombang yang dihasilkan dari tubuh manusia 
yang berkisar antara 9 sampai 10 µm  ini saja yang dapat dideteksi oleh sensor. Jadi, 
ketika seseorang berjalan melewati sensor, sensor akan menangkap pancaran sinar 
inframerah pasif yang dipancarkan oleh tubuh manusia yang memiliki suhu yang 
berbeda dari lingkungan sehingga menyebabkan material pyroelectric bereaksi 
menghasilkan arus listrik karena adanya energi panas yang dibawa oleh sinar 
inframerah pasif tersebut. Kemudian sebuah sirkuit amplifier yang ada menguatkan 
arus tersebut yang kemudian dibandingkan oleh comparator sehingga menghasilkan 
output. Blok diagram sensor PIR dapat dilihat pada Gambar II.9. 
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Gambar II.9. Blok Diagram Sensor PIR (Musbikhin, 2010). 
Ketika manusia itu melakukan gerakan, maka tubuh manusia itu akan 
menghasilkam pancaran sinar inframerah pasif dengan panjang gelombang yang 
bervariasi sehingga menghasilkan panas berbeda yang menyebabkan sensor 
merespon dengan cara menghasilkan arus pada material pyroelectric dengan besaran 
yang berbeda beda. Karena besaran yang berbeda inilah comparator menghasilkan 
output. Arah jangkauan dari sensor PIR dapat dilihat pada Gambar II.10. 
 
Gambar II.10:  Arah Jangkauan Gelombang Sensor PIR (Musbikhin, 2010). 
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Ketika ada sebuah objek melewati sensor, pancaran radiasi infra merah pasif 
yang dihasilkan akan dihasilkan akan dideteksi oleh sensor. Energi panas yang 
dibawa oleh sinar infra merah pasif ini menyebabkan aktifnya material pyroelektric 
di dalam sensor yang kemudian menghasilkan arus listrik. Perancangan hardware 
ini menggunakan modul sensor Passive Infra Red KC7783R Sistem ini telah 
terealisasi dan dapat menggerakkan pintu secara otomatis. Jika ada orang mendekati 
pintu dan terdeteksi oleh sensor PIR KC7783R maka pintu akan bergerak membuka 
dan menutup ke samping kanan atau kiri, sensor Passive Infra Red (PIR) telah 
banyak dimanfaatkan dalam alat-alat yang memerlukan sensor pendeteksi gerakan 
(Musbikhin, 2010). 
Sudut jangkauan sensor PIR dapat mencapai sudut kurang lebih 60o serta jarak 
deteksi atas 5 m dan bawah 2 m seperti yang terlihat dalam Gambar II.11. 
 
 
Gambar II.11: Sudut Jangkauan PIR  (Zuhal, 2004). 
 
 
 
    5 m 
    2 m 
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2) Sensor Laser 
Kata laseradalah singkatan dari Light Amplification by Stimulated Emission of 
Radiation, yang artinya perbesaran intensitas cahaya oleh pancaran terangsang. 
Kata kuncinya adalah “perbesaran” dan “pancaran terangsang” yang akan menjadi 
jelas kemudian. 
Laser merupakan sumber cahaya koheren yang monokromatik dan amat lurus. 
Cara kerjanya mencakup optika dan elektronika. Para ilmuwan biasa 
menggolongkannya dalam bidang  lektronika kuantum. Sebetulnya laser merupakan 
perkembangan dari MASER, huruf M disini singkatan dari Microwave, artinya 
gelombang mikro. Cara kerja maser dan laser adalah sama, hanya saja mereka 
bekerja pada panjang gelombang yang berbeda. Laser bekerja pada spektrum infra 
merah sampai ultra ungu, sedangkan maser memancarkan gelombang 
elektromagnetik dengan panjang gelombang yang jauh lebih  panjang, sekitar 5 cm, 
lebih pendek sedikit dibandingkan dengan sinyal TV - UHF. Laser yang 
memancarkan sinar tampak disebut laser – optik. (Pikatan, 1991) 
c. Motor Servo 
Motor servo adalah sebuah motor dengan sistem closed feedback dimana posisi 
dari motor akan di informasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di dalam 
motor servo. Motor servo terdiri dari sebuah motor, serangkaian gear, potensiometer  
dan rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untuk menentukan batas sudut dari 
putaran servo. Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar 
pulsa yang dikirim melalui kaki sinyal dari kabel motor. Motor servo biasanya 
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hanya bergerak mencapai sudut tertentu saja dan tidak kontinyu seperti motor DC 
maupun motor stepper. Walau demikian, untuk beberapa keperluan tertentu, motor 
servo dapat dimodifikasi agar bergerak kontinyu. Pada robot,motor ini sering 
digunakan untuk bagian kaki, lengan atau bagian-bagian lain yang mempunyai 
gerakan terbatas dan membutuhkan torsi cukup besar. (Meriwardana, 2010).  
Motor servo adalah motor yang mampu bekerja dua arah (CW dan CCW) 
dimana arah dan sudut pergerakan rotornya dapat dikendalikan hanya dengan 
memberikan pengaturan duty cycle sinyal PWM pada bagian pin kontrolnya. 
Kecepatan motor servo di atur oleh besarnya frekuensi yang dikirimkan dari 
program melalui kabel data pada motor servo. Motor Servo akan bekerja secara baik 
jika pada bagian pin kontrolnya diberikan sinyal PWM dengan frekuensi 50 Hz. 
Dimana pada saat sinyal dengan frekuensi 50 Hz tersebut dicapai pada kondisi duty 
cycle 1.5 ms, maka rotor dari motor akan berhenti tepat ditengah-tengah (sudut 0° 
atau netral). Pada saat duty cycle dari sinyal yang diberikan kurang dari1.5 ms, 
maka rotor akan berputar kear ah kiri dengan membentuk sudut yang besarnya linier 
terhadap besarnya duty cycle, dan akan bertahan diposisi tersebut. Sebaliknya, jika 
duty cycle dari sinyal yang diberikan lebih dari 1.5 ms, maka rotor akan berputar ke 
arah kanan dengan membentuk sudut yang linier pula dari besarnya duty cycle, dan 
bertahan diposisi tersebut. Terdapat tiga utas kabel dengan warna merah, hitam, dan 
kuning. Kabel merah dan hitam harus dihubungkan dengan sumber tegangan 4-6 V 
DC agar motor servo dapat bekerja normal. Sedangkan kabel berwarna kuning 
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adalah kabel data yang dipakai untuk mengatur arah gerak dan posisi servo 
(Meriwardana, 2010). Bentuk motor servo dapat dilihat pada Gambar II.12. 
 
Gambar II.12: Motor Servo (Meriwardana, 2010) 
 
 
Gambar II.13: Komponen MotorServo (Meriwardana, 2010) 
  
d. Buzzer 
Buzzer adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk mengubah 
getaran listrik menjadi getaran suara. Buzzer terdiri dari kumparan yang terpasang 
pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus sehingga menjadi 
elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau keluar, tergantung dari 
arah arus dan polaritas magnetnya, karena kumparan dipasang pada diafragma maka 
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setiap gerakan kumparan akan menggerakkan diafragma secara bolak-balik 
sehingga membuat udara bergetar yang akan menghasilkan suara. Buzzer biasa 
digunakan sebagai indikator bahwa proses telah selesai atau terjadi suatu kesalahan 
pada sebuah alat alarm (Nanggala, 2012). Adapun bentuk dan simbol buzzer dapat 
dilihat pada Gambar II.14. 
 
(a)      (b) 
Gambar II.14 :  (a) Simbol buzzer, (b). Bentuk Buzzer (Nanggala, 2012) 
e. Transformator 
Transformator atau Trafo adalah komponen pasif yang dibuat dari kumparan-
kumparan kawat laminasi, trafo memiliki kumparan primer dan kumparan sekunder. 
Perbandingan jumlah lilitan serta diameter kawat pada kumparan kumparan primer 
dan sekunder akan mempengaruhi perbandingan besarnya arus dan tegangan. 
Prinsip kerja trafo menggunakan asas induksi resonansi antar kumparan primer 
dan sekunder. Apabila pada kumparan primer di aliri arus AC maka akan timbul 
medan magnit yang berubah-ubah fluktansinya, akibatnya kumparan sekunder yang 
berada pada daerah medan magnit akan membangkitkan gaya gerak listrik (GGL) 
atau tegangan induksi. Hal ini apabila tegangan primer di putus maka akan hilang 
tegangan sekundernya. 
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Apabila tegangan sekunder lebih besar dari tegangan primernya, maka 
transformator tersebut berfungsi sebagai penaik tegangan (Step up), akan tetapi 
apabila tegangan sekunder lebih kecil dari tegangan primernya maka transformator 
berfungsi sebagai penurun tegangan (Step down) 
Ada kalanya dibutuhkan kondisi tegangan primer sama besar dengan tegangan 
sekunder, hal ini transformator berfungsi sebagai penyesuai ”Matching” (Kadir, 
2000). 
Identifikasi jenis-jenis transformator, dilihat dari pemakaiannya digolongkan 
kedalam 3 jenis : 
a) Transformator inti udara dipakai pada rangkaian frekuensi tinggi. 
b) Transformator inti ferit dipakai pada rangkaian frekuensi menengah 
c) Transformator inti Besi dipakai pada rangkaian frekuensi rendah. 
   
 
Gambar II.15: Macam-macam Contoh Trafo Inti Besi (Kadir, 2000). 
 
f. Push button 
Switch Push Button adalah saklar tekan yang berfungsi untuk menghubungkan 
atau memisahkan bagian – bagian dari suatu instalasi listrik satu sama lain (suatu 
sistem saklar tekan push button terdiri dari saklar tekan start, stop reset dan saklar 
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tekan untuk emergency. Push button memiliki kontak NC (normally close) dan NO 
(normally open). (Zubair, 2013: 18) 
 
Gambar II.16: Macam-macam contoh push button(Zubair, 2013: 18) 
g. ACCU/ AKI 
AKI Jenis baterai yang sering digunakan pada mobil adalah baterai 12 volt 
timbal-asam yang biasa dinamakan Aki. Baterai ini memiliki enam sel 2 volt yang 
dihubungkan seri.Meskipun lebih besar daripada baterai karbon-seng dan relatif 
berat, baterai jenis initahan lama, menghasilkan arus yang lebih besar, dan dapat 
diisi ulang. Ketika andamenyalakan mesin, baterai ini yang menyediakan listrik 
untuk menyalakan mobil. Bateraiini juga menyediakan energi untuk kebutuhan yang 
tidak dapat dipenuhi oleh alternator mobil, seperti menghidupkan radio atau 
menyalakan lampu jika mesin mati. Menghidupkan lampu atau radio terlalu lama 
pada saat mesin mati akan menghabiskan baterai karena mesinlah yang mengisi 
ulang baterai pada saat mobil berjalan.  
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Gambar II.17: Gambaran umum ACCU (Purwandari, 2014) 
Setiap sel galvani dalam baterai timbal-asam mempunyai dua elektroda-satu 
terbuat darilempeng timbal (IV) oksida (PbO2) dan yang lain logam timbal, seperti 
dalam Gambar II.15. Dalam tiap sel logam timbal dioksidasi sedangkan timbal (IV) 
oksida direduksi. Logam timbal dioksidasi menjadi ion Pb2+ dan melepaskan dua 
elektron di anoda. Pb dalam timbal (IV) oksida mendapatkan dua elektron dan 
membentuk ion Pb2+ di katoda. IonPb2+ bercampur dengan ion SO42- dari asam 
sulfat membentuk timbal (II) sulfat pada tiap-tiap elektroda. Jadi reaksi yang terjadi 
ketika baterai timbal-asam digunakanmenghasilkan timbal sulfat pada kedua 
elektroda (Purwandari, 2014). 
h. Relay 
Relay adalah komponen listrik yang bekerja berdasarkan prinsip induksi medan 
elektromagnetis. Jika sebuah penghantar dialiri oleh arus listrik, maka di sekitar 
penghantar  tersebut timbul medan magnet. Medan magnet yang dihasilkan oleh 
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arus listrik tersebut selanjutnya diinduksikan ke logam ferromagnetis. Adapun 
bentuk dari relay itu sendiri dapat dilihat pada Gambar II.18. 
 
Gambar II.18: Bentuk Relay (Dian, 2009). 
Logam ferromagnetis adalah logam yang mudah terinduksi medan 
elektromagnetis. Ketika ada induksi magnet dari lilitan yang membelit logam, 
logam tersebut menjadi "magnet buatan" yang sifatnya sementara. Cara ini kerap 
digunakan untuk membuat magnet non permanen. Sifat kemagnetan pada logam 
ferromagnetis akan tetap ada selama pada kumparan yang melilitinya teraliri arus 
listrik. (Dian, 2009). 
B. Software 
Program yang dijalankan oleh mikrokontroler tersusun dari bahasa 
pemrograman tingkat rendah (low level language) atau juga bahasa mesin. Agar 
pembuatan program lebih mudah dipahami, maka diperlukan bahasa pemrograman 
tingkat tinggi (high level language), salah satunya adalah bahasa pemrograman C. 
Adapun program pendukung antara lain yaitu : 
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1. SDCC (Small Device C Compiler) 
Sebuah mikrokontroler hanya dapat mengeksekusi program yang ditulis dalam 
bentuk bahasa mesin. Oleh karena itu, jika program ditulis dalam bentuk bahasa 
tingkat tinggi maka program tersebut harus diproses terlebih dahulu sebelum 
dijalankan dalam sebuah mikrokontroler. Hal ini merupakan salah satu kekurangan 
dalam bahasa tingkat tinggi, yaitu perlu waktu untuk memproses suatu program 
sebelum program tersebut dijalankan. SDCC merupakan sebuah program C 
compiler yang mampu mengcompile sebuah program berbasis bahasa C (.c) menjadi 
bentuk program bahasa mesin (.hex, .mem, .bin, .asm, .hx, .lst, .map, .rst, .rel). 
(Averroes, 2009) 
2. Downloader  
Software downloader digunakan untuk memindahkan program yang sudah 
dicompile oleh SDCC ke dalam memori mikrokontroler. Dalam program 
downloader pada umumnya terdapat bagian pendeteksi mikrokontroler, upload 
program dan pengecekan program yang terdapat dalam mikrokontroler apakah sama 
dengan program yang sudah diupload (Averroes, 2009) . 
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BAB III 
METODOLOGI PENELITIAN 
A. Jenis dan Lokasi Penelitian 
Jenis penelitian yang digunakan dalam penelitian ini adalah kualitatif penelitian 
kasus dan penelitian lapangan (Case Study  and Field Research). Dimana tujuan 
penelitian adalah untuk mempelajari secara intensif tentang latar belakang keadaan 
sekarang, dan interaksi lingkungan suatu unit sosial, individu, kelompok , lembaga 
atau masyarakat (Narbuko dan Achmadi, 1999: 46). 
Adapun hubungan jenis penelitian dengan judul penelitian ini adalah peneliti 
mempelajari keadaan ruangan di lapangan yang biasa menjadi tempat penyimpanan 
barang berharga yang masih menggunakan sistem pengamanan standar dan keadaan 
lingkungan dengan tingkat pencurian dan perampokan yang terus meningkat, serta 
memecahkan kasus dari masalah yang muncul dilapangan. 
Adapun lokasi penelitian yang digunakan peneliti di sini adalah Laboratorium 
Teknik Informatika yang bertempat di lantai 4 gedung Fakultas Sains dan Teknologi 
UIN Alauddin Makassar, hal ini dikarenakan lokasi yang strategis untuk melakukan 
eksperimen, kegiatan konsultasi yang lebih optimal dan tersedianya akses untuk 
memperoleh informasi. 
B. Pendekatan Penelitian 
Pendekatan penelitian yang digunakan adalah pendekatan saintifik. Pendekatan 
Saintifik adalah penelitian yang mendasari sikap, pengetahun dan keterampilan 
dengan menggunakan sistem uji coba pada penelitian yang dilakukan. 
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C. Sumber Data 
Adapun sumber data dalam penelitian ini dengan menggunakan sumber data 
sekunder.  
Data sekunder merupakan data yang dikumpulkan dalan penelitian 
kepustakaan. Penelitian kepustakaan teknik untuk mencari bahan-bahan atau data 
yang bersifat sekunder yaitu  data yang erat hubungannya dengan bahan primer dan 
dapat dipakai untuk menganalisa permasalahan. Data sekunder dikumpulkan melalui 
Study Literature dengan cara menelaah bentuk tulisan yang ada relevasinya dengan 
judul penelitian ini. 
D. Metode Pengumpulan Data 
Didalam penelitian ini peneliti menggunakan beberapa metode dalam 
pengumpulan data, yaitu: 
1. Observasi adalah metode atau cara-cara untuk mengamati keadaan yang wajar 
dan yang sebenarnya tanpa ada usaha yang disengaja untuk mempengaruhi, 
mengatur, atau memanipulasinya (Nasution, 2006: 106). 
2. Dokumentasi adalah teknik pengumpulan data dengan cara melihat dokumen-
dokumen dapat berbentuk tulisan, gambar atau data-data yang bersangkutan. 
E. Instrumen Penelitian  
Instrumen penelitian dalam hal ini dibagi menjadi dua bagian yaitu alat dan 
bahan. 
1. Adapun alat yang digunakan dalam penelitian yaitu: 
a. PC/Laptop  
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b. Downloader AVR ATMega8535  
c. Solder 
d. Kabel 
e. Akrilik                      
f. Pemotong/Gurinda  
2. Adapun bahan dalam penelitian ini yaitu: 
a. Mikrokontroler AVR ATMega8535 
b. Sensor gerak / PIR amn12111 
c. Sensor Laser  
d. Komponen eletronika 
F. Teknik Pengolahan dan Analisis Data 
1. Pengolahan Data 
Pengolahan data diartikan sebagai proses mengartikan data-data lapangan yang 
sesuai dengan tujuan, rancangan, dan sifat penelitian. Metode pengolahan data 
dalam penelitian ini yaitu: 
a. Reduksi Data adalah mengurangi atau memilah-milah data yang sesuai 
dengan topik dimana data tersebut dihasilkan dari penelitian. 
b. Koding data adalah penyusuaian data diperoleh dalam melakukan penelitian 
kepustakaan maupun penelitian lapangan dengan pokok pada permasalahan 
dengan cara memberi kode-kode tertentu pada setiap data tersebut 
 
 
40 
 
2. Analisis Data 
Teknik analisis data bertujuan menguraikan dan memecahkan masalah yang 
berdasarkan data yang diperoleh. Analisis yang digunakan adalah analisis data 
kualitatif. Analisis data kualitatif adalah upaya yang dilakukan dengan jalan 
mengumpulkan, memilah-milah, mengklasifikasikan, dan mencatat yang 
dihasilakan catatan lapangan serta memberikan kode agar sumber datanya tetap 
dapat ditelusuri.  
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BAB IV 
PERANCANGAN SISTEM 
A. Diagram Rancang Sistem 
 
 
 
 
 
 
  
Gambar IV.1.  Diagram Rancang Sistem 
 Berdasarkan rancangan sistem pada gambar IV.1. Sangat jelas fungsi dari 
masing-masing komponen yang ada.  
1. Kedua sensor berfungsi sebagai masukan dari sistem yang memberikan sinyal ke 
sirine dan motor sebagai output. 
2. Mikrokontroler Atmega8535 berfungsi sebagai pengolah data sekaligus 
menyimpan data-data biner yang diperlukan untuk mengendalikan matriks sirine 
dan motor sebagai output.   
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3. Sirine berfungsi untuk memberikan informasi bahwa terjadi bahaya di dalam 
ruangan yang mengenai kedua sensor yang terdapat didalamnya. 
4. Motor berfungsi sebagai penggerak pintu yang akan bereaksi apabila kedua 
sensor diaktif. 
B. Perancangan Perangkat Keras 
1. Rangkaian Input Sensor Gerak 
Sensor PIR bersifat pasif, artinya sensor ini tidak memancarkan sinar infra merah 
tetapi hanya menerima radiasi sinar infra merah dari luar.Sensor ini biasanya 
digunakan dalam perancangan detektor gerakan berbasis PIR. Karena semua benda 
memancarkan energi radiasi, sebuah gerakan akan terdeteksi ketika sumber infra 
merah dengan suhu tertentu misalnya manusia melewati sumber infra merah yang lain 
dengan suhu yang berbeda dari dinding, maka sensor akan membandingkan pancaran 
infra merah yang diterima setiap satuan waktu, sehingga jika ada pergerakan maka 
akan terjadi perubahan pembacaan pada sensor. 
Pancaran infra merah masuk melalui lensa Fresnel dan mengenai sensor 
pyroelektrik, karena sinar infra merah mengandung energi panas maka sensor 
pyroelektrik akan menghasilkan arus listrik. Sensor pyroelektrik terbuat dari bahan 
galium nitrida (GaN), cesium nitrat (CsNo3) dan litium tantalate (LiTaO3). Arus 
listrik inilah yang akan menimbulkan tegangan dan dibaca secara analog oleh sensor. 
Kemudian sinyal ini akan dikuatkan oleh penguat dan dibandingkan oleh komparator 
dengan tegangan referensi tertentu (keluaran berupa sinyal 1-bit). Jadi sensor PIR 
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hanya akan mengeluarkan logika 0 dan 1, 0 saat sensor tidak mendeteksi adanya 
pancaran infra merah dan 1 saat sensor mendeteksi infra merah.  
 
Gambar IV.2 : Rangkaian Sensor Gerak PIR 
2. Rangkaian Pengolah Input dan Output 
Mikrokontroler yang digunakan sebagai kontrol pusat berjalannya sistem. Ini 
tentunya tidak dapat melakukan prosesnya tanpa dibantu oleh rangkaian lain seperti 
clock dan daya. Selain rangkaian-rangkaian tersebut perlu juga ditentukan 
penggunaan dari port dan sinyal-sinyal yang akan digunakan untuk mendukung 
proses kerja rangkaian. Berikut adalah port-port mana saja yang digunakan untuk 
membangun sistem. 
a. PORTA : digunakan sebagai inputan dari sensor gerak PIR yang berfungsi 
sebagai sensor utama. 
b. PORTC : digunakan sebagai inputan dari sensor laser yang berfungsi sebagai 
sensor pendukung. 
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c. PORTD : digunakan sebagai input dan output motor servo. 
d. PORTB : digunakan sebagai sebagai output dari buzzer. 
e. RESET: port untuk kembali kepengaturan awal. 
 
Gambar IV.3 : Rangkaian Minimum Mikrokontroler 
3. Rangkaian Output 
a. Motor Servo 
Rangkaian pada Gambar IV.4 adalah rangkaian output. Dari PORTD.0 samapai 
dengan PORTD.7 IC, intruksi dari program AVR memberikan perintah pada motor 
agar dapat menggerakkan motor. Bila sensor terhalang maka motor akan bergerak 
dan membuat prototype pintu bergeser terbuka dan menutup. 
 
 
Gambar IV.4 : Skema Rangkaian Motor Servo 
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b. Rangakaian Sirine 
Rangkaian sirine adalah rangkaian yang berfungsi  mengeluarkan sirine. 
Rangkaian ini biasanya digunakan untuk rangkaian anti maling, yang mana akan 
mengeluarkan suara apabila pemicu yang menjadi input bereaksi terhadap 
pergerakan manusia. Adapun rangakaian sirine secara sederhana dan mudah dibuat, 
serta mudah mendapatkan komponennya dipasaran. Berikut contoh rangkaian sirine 
sederhana dapat dilihat pada Gambar IV.5 
 
Gambar IV.5 : Rangkaian skematik Sirine 
4. Rangkaian Skematik Keseluruhan 
Pertama-pertama aplikasi ini diberi power supply diberi sumber tenaga. 
Pembacaan awal dimulai dengan mengaktifkan sensor yang ada, kemudian 
mikrokontroler yang telah teraliri listrik melakukan pembacaan data terhadap 
inputan yang masuk yang selanjutnya mikrokontroler menghasilkan sinyal data 
yang akan menggerakkan motor yang ada dan sirine akan berbunyi. Adapun skema 
alur data alat dapat dilihat pada Gambar IV.6. 
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Gambar IV.6 : Rangkaian skematik keseluruhan  
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Mikrokontroler Atmega 8535 memiliki 4 port dengan 32pin/kaki yang dimana 
pin tersebut dapat berfungsi sebagai input maupun output. Dalam pembahasan 
tentang sistem pengaman ruangan ini, port yang digunakan sebagai input adalah 
port A.1 (sensor PIR), port A.5 (push button) dan port A.3 (sensor laser) sedangkan 
outputnya adalah port C (Motor servo), port A.2 (Buzzer) dan port A.4 (led). 
Sensor PIR dan laser akan memancarkan cahaya infra merah yang tidak dapat 
dilihat secara langsung oleh manusia. Apabila cahaya tersebut terhalang oleh 
sesuatu, maka logika 0 dikirim  kemikrokontroler pada port dari masing-masing 
sensor untuk diproses. Kemudian mikrokontroler akan memproses dan 
menyampaikan pada port C yang merupakan rangkaian penggerak motor AC dan 
port A.2 sebagai bunyi peringatan dari buzzer. Arus tersebut masuk menggerakkan 
transistor yang merupakan switch untuk menggerakkan kontak bergerak pada relay 
ke arah motor AC dan buzzer sehingga arus dapat mengalir. Proses tersebut 
menggunakan tegangan AC yaitu sebesar 220 Volt. Apabila arus tersebut masuk 
maka motor dan buzzer akan aktif. Hal tersebut akan terus berulang jika sensor terus 
terhalangi, tetapi jika sensor tidak terhalangi maka motor dan buzzer dalam keadaan 
diam.  
Alat ini akan bekerja jika seluruh rangkaian telah diberikan daya yang berasal 
dari aliran listrik yaitu sebesar 220 Volt. Tetapi dengan menggunakan rangkaian 
power supply tegangan diubah menjadi arus DC berkisar 5-12 Volt. Untuk 
mengaktifkan setiap sensor diperlukan tegangan input sebesar 5 Volt, sedangkan 
tegangan 12 Volt sebagai sumber tegangan untuk mengaktifkan relay. 
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Dari rangkaian skematik di atas dapat terlihat jelas hubungan antara 
mikrokontroler dengan komponen-komponen lainnya yang saling berhubungan satu 
sama lain sehingga fungsi-fungsi dari setiap input dan output dapat berjalan sesuai 
yang diinginkan. 
C. Perancangan Perangkat Lunak 
Flowchart Mikrokontroler 
Alur kerja sistem dari penelitian ini dapat dilihat pada Gambar IV.7 sebagai 
berikut : 
 
Gambar IV.7: Alur Kerja Sistem 
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Berdasarkan flowchart pada gambar IV.7 dapat dilihat alur sistem yang ada dimana 
terdapat dua sensor yaitu sensor PIR dan sensor laser yang berfungsi untuk 
mendeteksi manusia, jika salah satu atau semua sensor memenuhi syarat maka data 
akan dikelola dan mengeluarkan output berupa adanya pergerakan motor yang 
terdapat pada pintu ruangan dan akan diiringi dengan bunyi peringatan yang berasal 
dari buzzer yang ada. 
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BAB V 
PENGUJIAN DAN ANALISIS HASIL 
A. Hasil Perancangan Peangkat Keras 
Pada penelitian ini luas miniatur ruangan yang dibuat kurang lebih 45 x 45 cm, 
dimana bahan yang digunakan untuk membuat miniatur  tersebut menggunakan 
akrilik  dengan ketebalan 3 mm. Adapun yang digunakan sebagai penghubung antar 
komponen menggunakan baut dan lem. Dalam rancangan ini terdapat dua bagian 
utama dimana bagian pertama berfungsi sebagai tempat peletakan rangkaian 
komponen eletronika, buzzer, mikrokontroler dan baterai. Didalam bagian pertama 
ini terdapat dua komponen yang berfungsi sebagai pengolah inputan yaitu 
mikrokontroler dan rangkaian PCB (printed circuit board), dimana mikrokontroler 
yang menangani inputan dari sensor pir dan output dari motor sedangkan pada 
rangkaian pcb menangani inputan dari sensor garis dan push button serta output 
berupa led dan buzzer kemudian inputan tersebut dikirim kemikrokontroler untuk 
diolah. Selain berfungsi sebagai input maupun output komponen rangkaian pcb 
berfungsi sebagai rangkaian power supply yang mengatur aliran listrik baik proses 
perubahan aliran listrik dari arus bolak balik (AC) menjadi arus searah (DC) dan 
rangkaian ini juga yang mengatur proses perpindahan dari daya arus listrik ke energi 
cadangan yang ada. 
 Sedangkan pada bagian kedua berfungsi sebagai tempat pembacaan dari semua 
sensor yang ada atau dasar lantai dari miniatur itu sendiri. Untuk lebih jelasnya dapat 
dilihat pada gambar V.1 sebagai berikut. 
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Gambar V.1 :  Gambar miniatur tampak dari depan 
Adapun tempat peletakan sensor terbagi atas dua bagian dimana bagian pertama 
yang menjadi tempat peletakan sensor pir tepat berada diatas pintu, sedangkan 
penempatan sensor laser terletak pada bagian samping dari miniatur ini. Untuk lebih 
jelasnya dapat dilihat pada gambar V.2. sebagai berikut. 
 
Gambar V.2 : posisi sensor tampak dari samping 
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Dari segi keamanan pengaturan awal posisi pintu dalam miniatur ini dalam 
keadaan tertutup, dimana pintu yang digunakan merupakan pintu geser. Apabila 
dibuka dalam keadaan paksa dan salah satu sensor membaca adanya pergerakan 
manusia didalamnya maka pintu otomatis akan menutup kembali dan buzzer akan 
berbunyi seketika itu juga. Hal ini dapat dilihat pada Gambar V.3 sebagai berikut. 
 
 
 
Gambar V.4 : Proses menutupnya pintu secara otomatis 
B. Hasil Pengujian Sistem 
Pegujian sistem dilakukan untuk mengetahui apakah sistem dapat berfungsi 
sesuai dengan fungsinya dan dapat menghasilkan keluaran sebagaimana yang 
diharapkan. Pengujian diawali dengan menguji komponen atau modul secara terpisah, 
dimana pengujian pertama kali dilakukan untuk kedua sensor  yang ada sebagai 
inputan kemudian pengujian dilakukan untuk outputnya baik pada motor maupun 
53 
 
pada buzzernya, kemudian pengujian dilakukan untuk tenaga listriknya baik dalam 
proses perpindahan aliran listrik ke tenaga cadangan. Setelah itu barulah dilakukan 
pengujian terhadap sistem secara keseluruhan. Teknik pengujian sistem akan 
dilakukan seperti Gambar V.5 sebagai berikut. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
Gambar  V.5 : Langkah Pengujian Sistem 
 
Start 
Pengujian motor 
pada pintu 
Pengujian sensor  
Pengujian Buzzer 
Pengujian 
keseluruhan 
Stop 
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1. Pengujian Sensor 
Pengujian sensor dilakukan dari tidak ada gerakan sampai adanya gerakan yang 
dibuat. Prinsip kerja pengujian terhadap sensor pir garis dengan mendeteksi gerakan 
yang terjadi dalam ruangan kemudian mengirimkan sinyal melalu port A.1 
kemikrokontroler yang kemudian mengolah inputan yang ada lalu dikirimkan ke 
masing-masing komponen output seperti buzzer yang melalui port A.2, LED yang 
melalui port A.4 dan motor melalui port C.1 yang menggerakan pintu yang ada, 
pengujian yang sama dilakukan terhadap sensor garis dimana dalam pengujian 
sistem ini menggunakan logika OR jika salah satu dari kedua sensor telah aktif 
maka port yang bertindak sebagai output akan aktif begitupun jika kedua sensor 
tersebut aktif.  
Kemudian pengujian dilakukan terhadap arus listrik apabila diputus alat masih 
berfungsi sebagai mana mestinya dengan tenaga listrik cadangan (accu) yang 
memiliki tegangan arus yang sama dengan arus listrik yang berasal dari PLN. Untuk 
lebih jelasnya dapat dilihat pada tabel V.1 sebagai berikut. 
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Tabel V.1 : Tabel pengujian sensor 
No. 
Sensor 
Motor Buzzer 
PIR Laser 
1.   Diam Diam 
2.   Bergerak Bunyi 
3.   Bergerak Bunyi 
4.   Bergerak Bunyi 
 
2. Analisis Hasil Pengujian 
Setelah melakukan  pengujian terhadap miniatur sistem pengamanan ruangan 
dengan menggunakan  pintu otomatis dengan deteksi manusia, diperoleh bahwa 
setiap sensor yang digunakan untuk mendeteksi manusia sebagai inputan dari alat 
ini bekerja dengan baik sehingga dapat mengirim perintah ke mikrokontroler yang 
dimana fungsinya sebagai pengolah data dan mengirim hasil sebagai output kepada 
buzzer untuk berbunyi dan motor untuk menggerakkan pintu yang ada. 
Hal yang sama dilakukan pengujian terhadap sumber daya listrik yang berperan 
untuk menjalankan alat pengaman ruangan ini. Dimana apabila aliran listrik terputus 
maka baterei secara otomatis sebagai tenaga energi cadangan berfungsi 
sebagaimana mestinya. 
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3. Alalisis Kelayakan Sistem 
Pada perancangan dan pembuatan sistem pengamanan ruangan dengan 
menggunakan pintu otomatis dengan deteksi manusia, telah dilakukan penguian 
komponen-komponen secara terpisah dan secara keseleruhan yang memberikan 
hasil sesuai dengan yang diharapkan ataupun yang telah diprogram. 
Pada pembuatan sistem pengamanan ruangan ini mengunakan mikrokontroler 
Atmega8535 yang pada umumnya merupakan salah satu keluarga Atmel yang 
paling sering digunakan oleh khalayak umum. Jadi diharapkan dengan adanya 
sistem ini diharapkan nantinya pencurian pada ruangan tempat penyimpanan barang 
berharga dapat berkurang.    
4. Analisis Kelemahan Sistem 
Pada sistem pengaman ruangan menggunakan pintu otomatis dengan deteksi 
manusia ini juga terdapat beberapa kelemahan. Dimana kelemahan yang paling 
mencolok pada pengamanan ruangan ini tidak adanya pengamanan ganda pada 
pintu tersebut, serta perlu adanya pengawasan secara berkala terhadap baterai 
sebagai energi tenaga cadangan alat ini.  
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Lampiran 1 
Proses Pembuatan Project 
1. Instal terlebih dahulu  aplikasi CodeVisionAVR 
2. Klik 2X pada icon CodeVisionAVR maka akan muncul seperti gambar berikut 
 
3.  Setelah aplikasi terbuka pilih File kemudian pilh New 
 
62 
 
4. Setelah mengklik New maka akan muncul form Create New File. 
Pada File Type pilih Project untuk membuat project baru kemudian klik OK 
 
5. Setelah mengkilik OK makan akan mucul form Confirmasi tekan Yes setelah itu 
akan muncul lagi form CodeWizardAVR,  setelah itu apa pilihan AVR Chip Type 
pilih AT90, AT tiny, AT mega, FPSLIC lalu tekan OK. 
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6. Setelah mengklik OK akan muncul Form sebagai berikut 
 
7. Setelah itu pilih Ports. Pada Port A Bit 2 dan Bit 4 ubah menjadi Out (Output) sisa 
Bit yang ada menjadi In (Input). 
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8. Berikutnya pada Port C semua Bit diubah menjadi Out (output), Port C sendiri 
berfungsi untuk output pada motor 
 
9. Setelah itu klik icon seperti gambar dibawah 
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10. Setelah itu akan muncul form Save C Compiler File 
 
Isi File Name kemudian save kemudian akan muncul lagi form isi kembali File 
Name dengan nama yang sama sebelumnya lalakukan hal yang sama sampai 
selesai seperti pada gambar dibawah ini 
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Lampiran 2 
Listing Program  
/***************************************************** 
This program was produced by the 
CodeWizardAVR V2.05.3 Standard 
Automatic Program Generator 
© Copyright 1998-2011 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.l. 
http://www.hpinfotech.com 
 
Project :  
Version :  
Date    : 8/8/2014 
Author  : Alfonzo 
Company :  
Comments:  
 
 
Chip type               : ATmega8535 
Program type            : Application 
AVR Core Clock frequency: 4.000000 MHz 
Memory model            : Small 
External RAM size       : 0 
Data Stack size         : 128 
*****************************************************/ 
 
#include <mega8535.h> 
#include <mega8535.h> 
#include <delay.h> 
#include <alcd.h> 
#include <stdio.h> 
 
#define pencet 0 
 
#define sensor1 read_adc(1) 
#define sensor2 read_adc(3) 
#define sensor3 read_adc(5) 
 
 
// Declare your global variables here 
unsigned char pir,garis,button; 
int alr=0; 
#define ADC_VREF_TYPE 0x40 
 
// Read the AD conversion result 
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unsigned int read_adc(unsigned char adc_input) 
{ 
ADMUX=adc_input | (ADC_VREF_TYPE & 0xff); 
// Delay needed for the stabilization of the ADC input voltage 
delay_us(10); 
// Start the AD conversion 
ADCSRA|=0x40; 
// Wait for the AD conversion to complete 
while ((ADCSRA & 0x10)==0); 
ADCSRA|=0x10; 
return ADCW; 
} 
 
void cek_sensor() 
{ 
        if(sensor1>900)button=1; 
        else button=0;  
        delay_ms(3);     
        if(sensor2>1000)pir=1; 
        else pir=0;  
        delay_ms(3);    
        if(sensor3>900)garis=1; 
        else garis=0;  
        delay_ms(3); 
} 
 
void tutup() 
{ 
    PORTC.1=1; 
    PORTC.3=0; 
     
    PORTC.5=1; 
    delay_ms(450); 
} 
 
void buka() 
{ 
    PORTC.1=0; 
    PORTC.3=1; 
     
    PORTC.5=1;   
    delay_ms(1000); 
} 
 
void berhenti() 
{ 
    PORTC=0; 
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} 
 
void alarm_on() 
{ 
      PORTA.2=1; 
      PORTA.4=1; 
      delay_ms(300); 
      PORTA.2=0; 
      PORTA.4=0; 
      delay_ms(300); 
        
} 
 
void alarm_off() 
{ 
    PORTA.2=0; 
    PORTA.4=0; 
} 
 
 
void main(void) 
{ 
// Declare your local variables here 
 
// Input/Output Ports initialization 
// Port A initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=Out Func3=In Func2=Out 
Func1=In Func0=In  
// State7=T State6=T State5=T State4=0 State3=T State2=0 
State1=T State0=T  
PORTA=0x00; 
DDRA=0x14; 
 
// Port B initialization 
// Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=Out Func2=Out 
Func1=Out Func0=Out  
// State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=0 State2=0 
State1=0 State0=0  
PORTB=0x00; 
DDRB=0xFF; 
 
// Port C initialization 
// Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=Out Func2=Out 
Func1=Out Func0=Out  
// State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=0 State2=0 
State1=0 State0=0  
PORTC=0x00; 
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DDRC=0xFF; 
 
// Port D initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In 
Func1=In Func0=In  
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T 
State1=T State0=T  
PORTD=0x00; 
DDRD=0x00; 
 
// Timer/Counter 0 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer 0 Stopped 
// Mode: Normal top=0xFF 
// OC0 output: Disconnected 
TCCR0=0x00; 
TCNT0=0x00; 
OCR0=0x00; 
 
// Timer/Counter 1 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer1 Stopped 
// Mode: Normal top=0xFFFF 
// OC1A output: Discon. 
// OC1B output: Discon. 
// Noise Canceler: Off 
// Input Capture on Falling Edge 
// Timer1 Overflow Interrupt: Off 
// Input Ca pture Interrupt: Off 
// Compare A Match Interrupt: Off 
// Compare B Match Interrupt: Off 
TCCR1A=0x00; 
TCCR1B=0x00; 
TCNT1H=0x00; 
TCNT1L=0x00; 
ICR1H=0x00; 
ICR1L=0x00; 
OCR1AH=0x00; 
OCR1AL=0x00; 
OCR1BH=0x00; 
OCR1BL=0x00; 
 
// Timer/Counter 2 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer2 Stopped 
// Mode: Normal top=0xFF 
// OC2 output: Disconnected 
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ASSR=0x00; 
TCCR2=0x00; 
TCNT2=0x00; 
OCR2=0x00; 
 
// External Interrupt(s) initialization 
// INT0: Off 
// INT1: Off 
// INT2: Off 
MCUCR=0x00; 
MCUCSR=0x00; 
 
// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization 
TIMSK=0x00; 
 
// USART initialization 
// USART disabled 
UCSRB=0x00; 
 
// Analog Comparator initialization 
// Analog Comparator: Off 
// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off 
ACSR=0x80; 
SFIOR=0x00; 
 
// ADC initialization 
// ADC disabled 
ADMUX=ADC_VREF_TYPE & 0xff; 
ADCSRA=0xA4; 
SFIOR&=0x0F; 
 
// SPI initialization 
// SPI disabled 
SPCR=0x00; 
 
// TWI initialization 
// TWI disabled 
TWCR=0x00; 
delay_ms(9000); 
while (1) 
      { 
      // Place your code here 
                
         
        cek_sensor(); 
         
        if ((pir==1) || (garis==1)) 
71 
 
        {     
            if (alr==0) {    
                alr=1; 
                tutup();  
                berhenti(); 
            }else  alarm_on(); 
        }  
        else if (button==1) 
        {          
            alr=0;E 
            buka();  
            berhenti();            
        }   
        else  
        { 
            berhenti(); 
            if (alr==1) 
            { 
                alarm_on(); 
            } 
            else  
                alarm_off(); 
        }  
      } 
} 
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